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 要　　旨
近年 ， 車両技術に情報通信技術を応用 し て ， 安全性や環境面な ど で ， 現在の道
路交通シ ス テ ム に比べ飛躍的に進化 し た シ ス テ ム を構築す る ITS に注目が集ま っ
てい る ． そのため我々が研究 ・ 開発を進めて き た道路交通シ ミ ュ レー タ MITRAM
に も ， 運転者の安全解析な ど の機能が求め ら れ る よ う にな っ た ． 本来であれば危
険を伴 う 実験を シ ミ ュ レー タ 上で行い ， 運転者の運転特性を解析す る こ と がで き
る よ う になれば大変有意義であ る ．
現在の安全支援技術は ， 事故が起 こ っ た後の対策を考え る 受動的な も のが多い ．
それに対 し ， 事故を事前に予測 し 適切な回避策を提示す る 運転支援技術を能動安
全技術 と い う ． 効果的な運転支援を行 う ためには ， 自然な交通の流れの中で危険
な状況を作 り 出す こ と で ， 危険な状況下での人間の運転動作を解析す る こ と が求
め ら れ る ． し か し ， こ の よ う な実験を実地で行 う こ と は難 し い ．
そ こ で ， 本研究では ， 人間の運転動作を解析 し ， 安全運転の支援を行 う SARHAT
(Simulator for Analyzing Risks and HAzards inTraffic)シ ス テ ム を開発 し た ． こ れに よ り
人間が実際に車を運転す る 感覚で ， シ ミ ュ レー タ 上の車両を操作で き る よ う に し
た ． さ ら に ， こ のシ ス テ ム を用いて追従運転実験を行い ， 追従運転時の運転行動
特性の解析 と 周囲の状況か ら 目標車間を設定す る モデルの構築を行っ た ． 従来の
追従運転モデルは ， 前走車両の挙動のみを考慮 し て構築 さ れていた ． し か し ， 実
際には周辺環境の変化が追従動作に影響を及ぼ し てお り ， 安全解析の よ う に車群
の中の車両が影響を及ぼ し あ う 様子を解析す る 場合は ， こ の よ う な要因 も 考慮 し
な ければな ら ない ． そ こ で本実験では ， 運転者は前走車両の挙動や車種を意識 し
て追従車間を決めてい る こ と を示 し ， さ ら に運転者は前走車両の挙動以外に も ，
前走車両が急制動を かけ る リ ス ク 要因 も 考慮 し なが ら 追従運転を行 う こ と を明 ら
かに し た ． こ れ ら の実験を通 し て ， SAHRAT シ ス テ ム を用いた人間の運転行動の
解析 と モデル化が可能であ る こ と を示 し た ．
